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Abstract 



Apparatus making it possible to carry out automatically, without manual involvement, all the storage, 
restarting and piecing operations on textile machines for the production of core-spun yarns. It comprises, on 
the one hand, an assembly (robot 1 3) capable of being displaced in front of the machine and of being 
indexed opposite each working position and a control member 33 capable of being fastened either to the 
robot 13 or to the machine and supplying the appropriate infor mation to the actual robot 13 in order to 



execute the various storage, restarting and piecing operations. 
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Appareil permettant d'effectuer automatiquement les operations de cavage, relance et rattache sur une machine de 
fabrication de files a ame. 



(§7) Appareil permettant d'effectuer automatiquement sans 
intervention manuelle, Tensemble des operations de cavage; 
relance et rattache sur les machines textiles de fabrications de 
files a Sme. 

U comporte d'une part un ensemble (robot 13) susceptible 
de se dgplacer devant la machine et de slndexer en regard de 
chaque position de travail et uri organe de commande 33 
pouvant Stre fixe soit sur le robot 13 soit sur (a machine et qui 
foumrt les informations appropriees au robot proprement dit 
13 pour effectuer les differentes operations de cavage, relance 
et rattache. 
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APPAREIL PERMETTANT P'EFFECTUER AUTOMATIQUEMENT LES 
OPERATIONS PE CAVAGE, RELANCE ET RATTACHE SUR UNE MA- 
CHINE DE FABRICATION DE FILS A AME . 

La presente invention concerne un appareil perfec- 
5 tionne qui permet d'effectuer automatiquement, prati- 
quement sans aucune intervention manuelle, les diffe- 
rentes operations de cavage,- relance et rattache sur une 
. machine permettant de fabriquer des. fils a ame. 

Elle a trait plus particulierement a un .appareil 
10 utilisable sur une installation du type faisant l'objet 
de la demande de brevet europeen n° 008 5 635 au nom du 
Demandeur. 

La fabrication de fils, qu'ils soient a ame ou non; 
implique obligatoirement de realiser un certain nombre 
15 d' operations, a savoir : 

- le cavage, c'est-a-dire de remplacer une bobine 
lorsqu'elle est pleine par un tube support vide, 

- la relance qui est une operation qui consiste a 
redemarrer le processus de filature sur ifce tube vide, 

20 - et la rattache qui est 1' operation qui consiste 

a relancer une position lorsque se produit une casse 1 de fil. 

Toutes ces operations • necessitent des organes de 
surveillance, de controle et pnt ete pendant tres long- 
temps effectuees manuellement . 

25 II a ete propose depuis tres longtemps de les f aire 

realiser automatiquement et sans intervention manuelle. 

Les solutions proposees a ce jour, si elles sont 
adaptees pour la fabrication de files simples, ne peuvent 
cependant pas etre appliquees a la fabrication de files 

30 a ame, compte-tenu que dans ce type d» articles, on se 
trouve en presence de deux constituants , en general de 
nature differente. 

Or on a trouve, et c'est ce qui fait l'objet de la 
presente invention, un appareil qui permet te de resoudre 

35 1* ensemble des problemes que pose la filature de files 
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a ame et qui permet d'effectuer automatiquement, prati- 
quement sans intervention manuelle, 1 'ensemble des ope*- 
rations de cavage, relance et rattache sur les machines 
permettant de realiser de tels files. 
5 D'une maniere generale, 1' appareil selon 1' inven- 

tion comprend d'une part, un ensemble (robot) susceptible de se 
deplacer devan't la machine et de s'indexer en reqard de chaque 
position de travail pour effectuer les differentes ope- 
rations necessaires au bon f onctionneinent de la machine 
10 (cavage, relance, rattache) et, d' autre part, un organe 
de commande pouvant etre fixe soit sur le robot, soit 
sur la machine et qui fournit les informations appro- 
priees au robot proprement dit. 

Dans la suite de la description, 1' invention sera 
15 decrite pour un appareil dans lequel 1" organe de comman- 
de est constitue par un automate programmable, dispose 
en bout de machine. 

Le robot entrant dans 1 ' appareil conforme a 1 1 in- 
vention comporte, dispose a l'interieur d'une enveloppe 
20 ( carrosserie) les differents elements permettant d 1 ef- 
fectuer les operations de cavage, relance et rattache. 
Ces elements etant composes notamment : 
Pour le cavage : 

. d'un organe permettant de detecter qu'une 
25 bobine doit etre cavee ; 

* d'un organe permettant le mouvement et le 
positionnement du robot en face de la position concernee; 

. d'un organe permettant 1 ' ouverture des four- 

ches ; 

3 0 .d'un organe permettant 1 ' alimentation et la 

mise en place d'un tube vide. 
Pour la relance : 

. d'un organe permettant de recuperer le fxl 
d'ame sur la machine ; cet organe du type buse d * aspi- 
35 ration sera par la suite nomme "pistolet" ; 
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de differents organes de type poussoir 
permettant la mise en: place du fil dans les organes de 
la machine ; 

d'un organe permettant la realisation d'une 
reserve de fil sur le tube carton vide. 
Pour la rattache : 

d'un organe signalant au robot qu'une rat- 
tache doit etre effectuee ; 

d'un organe permettant la recuperation de 
l'extremite du fil casse sur la bobine ; 

.d'un organe de mise en rotation de la bobine; 
d'un: organe permettant d'accumuler le fil 



. d'un .organe appele "canne de prise de fil 
d'un organe appele "canne de prise de-fil 



forme ; 
15 d'ame " 
forme " ; 

.d'un organe permettant d ' Ster la couverture 
au voisinage de l'extremite du fil provenant de la bo- 
20 bine ; 

.d'un organe permettant de rattacher les deux 

extremites libres du fil d'ame ; 

de differents organes permettant de contro- 
ler la position et la tension des differentes parties 
25 du fil a l'interieur du robot ; 

de differents organes du type poussoir per- 
mettant de reintroduce le fil dans la machine. 

Selon un mode preferentiel de realisation, ces 
differents organes ont les caracteristiques suivantes. 
30 Pour effectuer 1'ope T-ation de cavage : 

!• organe permettant la detection d'une bobi- 
ne pleine est constitue par une mesure de longueur de 
fil forme sur chaque bobine de la machine, mesure rea- 
lisee par 1' automate programmable gerant les differents 
35 cycles du robot, l'ordre de relance etant donne lorsque 
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cette longueur atteint une valeur prealablement affi- 
chee ; 

• l'organe permettant le mouvement du robot 
est constitue : 
5 . par un rail inferieur supportant le 

poids de 1 'ensemble et faisant office 
de guidage lateral, 
. d'un rail superieur empechant le bascu- 
lement.de. 1* ensemble; 
10 . d'une motorisation au moyen d'un moteur- 

frein et d'un embrayage assurant 1 1 en- 
trainement des roues a la vitesse vou- 
lue ; 

. l'organe permettant le posi.tionnement du 
15 robot en etat de travail est constitue : 

+ par une indexation mecanique en face de 

chaque position de travail, 
. par un branchement sur un circuit aspi- 
rant monte sur la machine realise de 
2 0 .< maniere connue, 

. par* un branchement sur un "bus" permet- 
tant au robot de donner des ordres a la 
machine ; 

. l'organe permettant au robot de savoir.qu'il 
25 est en face de la position voulue est constitue par un 
detecteur de proximite qui donne a 1 1 automate programma- 
ble une impulsion toutes les fois qu'il passe devant 
une partie fixe de la machine, placee a chaque position, 
et appelee "plot de detection". Le comptage de ces impul- 
30 sions permet de connaitre la position du robot ; 

. l'organe permettant d 1 ouvrir les fourches de 
reception de la machine est constitue par deux bras ar- 
ticules, venant s • indexer contre ladite fourche au moyen 
d'un verin, leurs extremites penetrant entre les bras de la 
35 fourche de la machine et s'ecartant au moyen d'un autre 
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verin. La bobine pleine s-evacue alors par gravite ; 

1-organe permettant 1 ' alimentation et la 
mi se en place du tube vide est constitue d-une part, 
par un magasin de stockage fonctionnant par gravxte, 
d . autre part par un godet mu par un verin permettant de 
prelever le. premier tube du magasin et de le transpor- 
ter jusqu-au niveau de la fourche ou il remplace la 
bobine pleine qui vient d'etre evacuee. 

Pourregliser T operation de relance S 

— — — — t it»e par un tube branch. 

SU r le circuit d- aspiration precedemment cite et monte 
SU r un chariot qui peut etre deplace au moyen de 
verins sur deux axes perpendiculaires horizontaux et 
d .un moteur sur un ase vertical. Pans la suite de la 
description, le deplacement vertical sera desxgne . par 
y le deplacement longitudinal a la machxne par X et 
sens de penetration dans la machine par Zj ^ 

les organes permettant de mettre le f xl en 
pl ace dans la machine sont constitues de guides de formes 
>0 appropriees pour maintenir le fil. mus par des verxns ; 
PP 1-organe permettant de realiser la reserve^ 

est construe par un crochet mis en place puis escamote 
au moyen de deux verins. 

25 — oTTTgnale au robot V^une rattache doxt etre 

effect par une impulsion electrigue four, >i« , a 1'auto- 
mate programmable au moyen d-un detecteur place sur 
chaque position de la machine ; 

1-organe permettant de recuperer le fxl sur 

30 la bobine est constitue par une buse £ ^ 

ge ur correspondante a la large- de la bobxne . Elle. est 
entrainee centre celle-ci par des galets de 
mus par un moteur avec limitateur de couple. Un souffl 
d-air comprime au voisinage de son embouchure facxlxte 

35 le decollement de Vextremite du fil sur la bobxne. One 
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grille placee au fond de la buse permet d'eviter que 
ladite extremite s' engage trop profondement dans le cir- 
cuit aspirant. Ledit circuit est commande par une vanne 
actionnee par un verin • 

. l'organe de mise en rotation de la bobine 
se compose d'un cylindre entraineur de bobine commande 
par un moteur a vitesse variable electroniquement . L« en- 
semble est monte sur un bati et deplace a l'aide d'un 
verin sensiblement suivant 1 1 axe des Z pour etre mis en 
contact avec la bobine. Ce verin regule permet de con- 
troler la pression contre ladite bobine ; 

. l'organe permettant d'accumuler le fil forme 
est essentiellement constitue d'une poulie de stockage 
de fil mise en rotation de facon synchronisee avec le 
cylindre entraineur de bobine ci-dessus. Cette liaison 
est realisee au moyen d'une oourroie crantee. On embraya- 
ge electromagnetique permet de desolidariser cette com- 
mande lorsque ceci est souhaite ; 

.' la canne de prise de fil forme est constitute 
par une buse aspirante munie d'un clapet a son extremi- 
ty, et montee sur u.n bras, pivotant autour d'un ase et 
commande par un verin rotatif ; 

.la canne de prise de fil d'ame est constitute 
par une buse aspirante munie d'un coupe-fil a son extre- 
mite, et montee sur un bras pivotant autour d'un axe et 
commandee par un verin rotatif. Le circuit aspirant peut 
etre coupe au moyen d'une vanne actionnee par un verm ; 

l'organe permettant d'oter la couverture (ou d'eplucher 
le fil d'ame) au voisinage de 1' extremite du fil provenarit de la bobi- 
ne est constitue par un ensemble comportant, d'une part, 
un systeme rotatif du type faisant 1 • ob jet de la demande 
de brevet depdsee au nom du Demandeur le 20 Septembre 
1983 et intitulee -'Precede et dispositif pour la rattache 
de files de fibres comportant une ame" et commande par 
moteur asynchrone et, d' autre part, par un barbin 
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pivotant au moyen d-un verin permettant d'amener le fil 
contre ledit systeme rotatif ; 

l'organe permettant de rattacher.: le fil 
d'ame avec la partie epluchee du fil forme est constitue 
5 par un element de type connu tel que par exemple un 

noueur. un dispositif permettant de realiser une epissu- 
re ... monte pivotant autour d'un axe. ce pivotement 
etant commande par un verin et ayant pour but d' intro- 
duce les fils dans ledit systeme de rattache, lesdits 

10 fils restant fixes ; ^ 
les differents organes permettant de contro- 
ler la position et la tension des fils se composent de 
guide-fils de formes appropriees, de tendeurs de fils 
par exemple du type a assiettes. a reglage commande ou 

15 non , de tubes aspirants permettant de stocker provisoi- 
rement une boucle de fil . de tubes soufflants permet- 
tant de creer une boucle de fil . tous ces elements 
pouvant etre montes sur un support mobile commande par 



un verin. 



Bien entendu. le robot est relie a une alimentation 
electrique et peut egalement- comporter d-autres dispo- 
sitif s annexes, couramment utilises dans le domaine de 
1'industrie textile, tels que par exemple des elements 
permettant de nettoyer la machine (soufflage), des dxs- 

25 positifs de securite . 

^invention et les avantages qu'elle apporte seront 
cependant mieux compris grace > !• exemple de realisation 
donne ci-apres a titre indicatif mais non limitatxf et 
qui est illustre par les schemes annexes dans lesquels : 

- la figure 1 illustre une machine permettant de 
realiser des files a ame. du type faisant 1'objet de la 
demande de brevet europeen n» 0085 635. et montrant plus 
particulierement. en elevation, deux positions de tra- 
vail d'une telle machine ainsi que le robot ; 

J - la figure 2 est- une vue partielle, montrant en 
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detail les differents organes disposes dans la partie 
basse du robot ; 

- la figure 3 est une vue partielle selon F de la 
figure 2 montrant plus particulierement le systeme d'ou- 

5 verture de fourche ; 

- les figures 4 et 4bis sont des vues de detail mon- 
trant plus particulierement les organes permettant de 
realiser la rattache apres casse ; 

- la figure 5 est une vue de detail du pistolet qui 
10 permet de deplacer le fil ; 

- la figure 6 represente 1 '-ensemble des differents 
elements de type poussoir permettant en particulier d'in- 
troduire le fil dans les differents organes de la 
machine ; 

15 „ — et la figure 7 represente en detail les deux 
bras' permettant de positionner les f ils par rapport 
aux elements illustres a la figure 4. 

20 Si l'on se jpeporte aux schemas annexes, I'appareil 

conforme a 1' invention est dispose sur une machine per- 
mettant de realiser des f ils a ame t ladite machine com- 
portant une alimentation de fils d 1 ame (1) debouchant 
sur la face avant au point (2) a partir d * une bobine 

25 placee dans un cantre alimentaire non represente. De 

meme, 1 1 alimentation en fibres de couverture (3) arrive 
sur la face avant au point (4), en provenance d'un pot 
de filature non represente et entre directement dans 
le premier element (5) d'un systeme d'etxrage (6) a la 

30 sortie duquel on trouve un condenseur tournant (7). 

Le fil d'ame (1), apres etre passe dans un debiteur 
(8), defile tangentiellement au condenseur (7), est 
tordu par la broche fausse torsion (9) et est appele par 
le debiteur de fil apres broche (10) pour etre renvide 

35 sur la bobine de reception (11) elle-meme entrainee 
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tangentiellement par l'arbre (12). 

Comme decrit dans le brevet europeen precxte, la 
fibre vient former la couverture du £11 d'ame au niveau 
du condenseur tournant (7). 

Le robot (13) proprement dit se compose- essentxel- 
lement d'une plateforme (16) supportant un chassis (14), 
qui lui-meme supporte les differents organes qui sont 
illustres plus en detail aux figures 2. a 7. 

La plateforme (16) supporte egalement. le systeme 
0 de motorisation (17) qui commande la rotation ^J™** 
(18) et (19). reliees par une courroie crantee (20). La- 
dite plateforme supporte egalement le systeme d- indexa- 
tion (21) .commande par le verin (22). qui se positionne 
. !• inter ieur du ve d- indexation (23) fixe sur la machi. 
5 ne en face de cheque position. 

Les r oues (18) et (19) roulent sur un rail (24). 
L-appareil (13) est guide lateralement par des 
contre-galets (25) qui portent sur les faces laterales 
du rail ( 24) . 

20 A la partie. superieure de 1 ' appareil . ( 13) pour 

eviter son basculement. sont disposes des galets (26) 
places de part et d'autre d'un rail supeneur (2 7) 

.edit rail porta egalement les plots de detection 
(28). Un detecteur de proximite (29), passant a proximi- 
25 te desdits plots, fournit des impulsions electriques 

!tant de situer le robot (13) le long de la machine 
permettant de situer x 6ga i e ment 

A la partie superieure du robot (13), est eg 
dispose !■ ensemble des liaisons qui permettent les dif- 
dispose ^ er . i son f onctionnement, 

ferentes alimentations necessaires a son 

30 * SaV ° ir : ^trioue. (32) a 1-automate program- 

- liaisons electriques 

mable (33). place en bout de machine ; 

_ liaisons electriques (34) d- alimentation des 

differents composants du robot (13) ; 

„, t)n . 1(> (35) d ' alimentation des 
35 _ liaison pneumatique 
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differents composants du robot (13) en air comprime ; 

- connexion au moyen de 1 1 embout (37) sur la gaine 
longitudinale d 1 aspiration (36) de la machine, ledit 
embout (37) ayant prealablement bascule le clapet pivo- 
5 tant (38) qui occultait un orifice sur la gaine. 

Egalement a la partie superieure de 1 ■ appareil , se 
trouve un verin (30) qui, lorsque 1' appareil est posi* 
tionne, vient fermer un contact electrique (31) place 
sur la machine. Ledit contact per met de brancher la 
10 position sur un "bus" de facon a ce que 1 1 automate 
HI programmable puisse alimenter de lui-meme les differents 

organes de la position consideree, 

L'organe permettant la recuperation de 1* extremite 
du fil casse sur la bobine (11) se compose essentielle- 
15 ment (voir fig. 2) d'uiie buse (100), fermee a une extremite par une 
grille (101) et branchee a cette meme extremite a une 
source d 1 aspiration (102). Ladite buse est guidee sur 
des rouleaux (103) et entrainee par un rouleau superieur 
de friction (104), lui-meme entraine en rotation par un 
20 moteur (105). ,Cet entrainement permet a la buse de pren- 
dre deux positions extremes representees sur la figure 2, 
l'une en position "de travail representee en pointilles, 
1* autre en position de repos representee en traits 
pleins. La source d 1 aspiration (102) peut etre supprimee 
PS* 25 en actionnat la vanne d 1 arret (106). 

L'extremite ouverte de la buse (100) est associee 
a une alimentation d'air comprime (107) qui dirige uri 
jet d'air a la surface de la bobine, ce qui permet de 
faciliter le transfert de l'extremite libre du fil a 
30 1'interieur de la buse d ' aspiration (100). 

L'organe permettant la mise en rotation de la bobine 
(11) se compose essentiellement d'un rouleau d 1 entrai- 
nement (108), represents en action en pointilles sur la 
figure 2, et au repos en traits pleins. Ce rouleau est 
35 monte sur un support coulissant (109) lui permettant 
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de prendre les deux positions precitees. Ledit support 
(109) est guide en translation sur un support (110). 
lui-meme fixe sur le chassis .( 14) . La translation du 
support (109) est obtenue par 1- action d'un verm a 
5 cable (111). La rotation du rouleau (108) est obtenue 
par 1 1 intermediate d'une courroie sans fin (112), 
elle-meme commandee par un moteur (113) et au travers 
des rouleaux de renvoi (114). Comme montre a la figure 
2, l'organe d 'alimentation et de mise en place des 
10 -tubes vides (115) se compose d'une part d'une goulotte de 
" stockagepar gravite (116). solidaire du chassis (14) 
et d' autre part, d'un ensemble mobile de distribution 
designe par la reference generale (117). Get ensemble 
de distribution est mot6rise en translation au moyen 
15 d'un verin a cable (118). II comporte un berceau (119), 
sur lequel sont montes, outre les accrochages du verin 
(118), d'une part un systeme d'ouverture de fourche, 
et d' autre part un systeme. d ' amenee de tube vide. 

Le systeme d'ouverture de fourche est represente 
20 en detail a la figure 3 qui est une vue partielle sui- 
vant P de la figure 2. II se compose de deux bras (120) 
articules autour des axes (121), lesdits bras etant 
commandes en rotation autour. des axes (121) sous !• ac- 
tion d'un verin (122) par 1 ' intermediate des levxers 
25 (123). Lorsqu'en position de travail, les deux bras (120) 
lors du deplacement de 1' ensemble (117) viennent pene- 
trer entre les deux bras de fourche (124). 1' action du 
verin (122) provoque 1 • ecartement des bras (120) et en 
consequence celui des bras de fourche (124). Ceci a pour 
30 consequence de liberer la bobine pleine (11) et de per- 
mettre 1'amenee d'un tuhe vide (115). Le systeme d 'ame- 
nee du tube vide se compose d'un godet (125). guide en 
translation dans le support (119) actionne par le verm 

(126) . . . ' , 

35 En position repos. le godet (125) est posxtxonne 
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pour recevoir un nouveau tube vide (115) provenant du 
magasin (116). En position avancee (dessinee en point i lies) , 
le tube (115) place dans le godet (125) se trouve exac- 
tement centre entre les deux bras de fourche (124). 
5 Un volet basculant (127) maintient le tube vide 

(115) pendant la phase d 1 avancee et s' efface au ret our 
du godet (125) vers sa position de repos, le tube vide 
rest ant lui, maintenu entre les deux bras de fourche 
(124), des que 1* action du verin (122) a ete annulee. 
10 Des moyens annexes non represented, du type detecteurs 
0$h de position, controlent la position des bras (120) pour 

verifier que la raise en place du tube vide (115) s'est 
effectuee correctement. 

L'organe permettant d 1 accuinuler le f il forme (fig.4bis) se 
15 compose d'une poulie (128) solidaire d'un pignon (129). 
Cet ensemble est pourvu d'une fente radiale (130). Ledit 
ensemble est supporte et guide en rotation dans un bati 
(142). Ce bati possede une fente fixe (143) realisee 
radialement a I'axe de rotation de la poulie (128). Un 
20 detecteur de fil(144) est place a proximite de la fen- 
te fixe (143). Le pignon (129) engrene avec un pignon 
(131) commande par une courroie crantee X132). Un cro- 
chet (133), dispose dans I'axe de la poulie (128) est 
commande par un verin (134) lui-meme dispose dans 1 1 axe 
25 de la poulie (128). Un verin <135) dont l'axe (136) peut 
venir s'indexer dans un trou (137) realise sur la face 
arriere de la poulie (128) permet d 1 obtenir !• orienta- 
tion precise de la fente (130) dans l'espace, plus pre- 
cisement de diriger cette fente vers le haut du robot 
30 en alignant les fentes (130) et (133). Un cran (138) est 
realise dans la poulie (128) de fagon diametralement op- 
posee a la fente (130). 

Un verin (139) permet de commander en rotation un 
barbin (140) autour de 1 • axe (141). Dans sa position de 
35 repos, ce barbin constitue un guide-fil, aligne avec la 
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fente (130) et le cran (138). Dans sa position de tra- 
vail sous !• action du verin (139)/ 11 bascule pour 
venir se positionner dans 1'axe de la poulie (128J.U 
courroie crantee (132) est commandee par le moteur (113), 
5 represents sur la figure 2 par 1 • intermediate d'un em- 

brayage (94). 

L-organe permettant la rattache et 1 ■ organe permet- 
tant d'eplucher Vextremite du fil fini sent montes sur 
un bati (145). Deux barbins (146) et (147) fixes sur 
10 ledit bati (145) permettent de guider les deux brxns 
de fil a rattacher (voir figure 4). 

L-organe permettant d'eplucher I'extremite du fil 
fini se compose essentiellement d'une poulie (148) *n- 
trainee en rotation par un element de commande (149) du 
15 type moteur asynchrone . Un tel organe a une structure 

et fonctionne d'une maniere -similaire a celui decrxt dans 
la demande de brevet frangais deposee au nom du. Deman- 
ded le 20 Septembre 1983 et qui a ete mentionnee prea- 
lablement dans la presente description . Par suite, li ne 
20 sera pas decrit plus en detail par mesure de simplxf xca- 

tlOI1 "un barbin (150), pivotant autour d'un axe (151) et 
commande- par un verin (152) permet de mettre 1. brin de 
fil a eplucher (153), au prealable guxde par les barbxns 
25 (146) et (147), au contact de la poulie (148). Cette 
operation realise 1'epluchage du brin (153). 

L' organe permettant la rattache des deux brxns de 
fil forme, designe par la reference (154). est un dis- 
positif de rattache conventionnel , tel qu'un noueur, 
30 et est commande par un element (155) approprie, 

Lament (154, etant monte sur un support (156) pxvotant 
autour d'un axe (157) et commande par un verxn (158) 
A 1'etat de repos, le systeme (154) se trouve sxtue . «- 
oessous du plan defini par les barbins (146) . : (147). 
35 L'action du verin (158) permet audit systeme (154) 
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traverser ledit plan, ce qui introduit automat iquement 
les deux brins (153) et (159) a l'interieur du systeme 
(154). faction de 1' element (155) permet d'effectuer 
la r attache . . 

5 Dans le mode de realisation decrit de 1 1 invention, . 

un barbin (160), monte pivotant sur un axe (161), place 
entre le systeme accumulateur de fil et le barbin (146) 
permet d ' assurer une tension cdntrolee sur le brin 
(153). 

10 A cet effet, divers moyens non representes tels 

111* que des ressorts, f reins ( contrepoids peuvent etre mon- 

tes pour relier le barbin (160) et 1 • axe (161). 

L'organe appele canne de prise de fil d'ame repre- 
sents a la figure 7 se compose d'un bras (77) pivotant 

15 autour d'un axe (78) et commande en rotation par un ve- 
rin (79). Un element (80) du type coupe-fil est place 
a 1 1 extremit.fi du bras (77). Un tube <81) branche sur un 
circuit aspirant (82), est fixe sur le bras (77) de 
f aeon a ce que son extremite se trouve a proximite du 

20 coupe-fil (80), et plus particulierement , selon le mode 
de realisation decrit, dans une position telle que, 
lorsque le bras (77) est en position de travail, sous 
1» action du verin (79), ledit coupe-fil puisse venir 
agir sur le fil place sur la machine et 1 1 extremite du 

25 fil, alors coupee, se trouve recuperee par le tube (81). 
Une vanne (83) permet, au moment opportun de supprimer 
l f aspiration dans le tube (81). 

L'organe appele canne de prise de fil forme se com- 
pose d'un bras (84) monte pivotant autour d»un axe (85) 

30 et commande par un verin (86). Un element (87) de type 
coupe-fil est place a 1» extremite du bras (84). Un tube 
(88) branche sur un circuit aspirant (89) est fixe a 
1« extremite du bras (84) de facon a ce que son extremite 
se trouve a proximite du coupe-fil (87). D'autre part, 

35 un clapet (90) pivotant autour d'un axe (91) peut venir 
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obturer 1'extremite du tube (88). 

La figure 5 represente !• ensemble pistolet permet- 

tant de manipuler le fil. 

Le pistolet (39) est guide en translation sur un 
coulisseau (40) et son mouvement est donne par deux 
verins (41-42) mis bout a bout. On peut ainsi obtenar 
trois positions stables selon 1'axe des X. Ce coulisseau 
(40) est monte sur un coulisseau (43) actionne par un 
verin (44) assurant ainsi deux positions du pistolet 
suivant 1'axe des Z. Le coulisseau (43) est fixe sur 
un chariot (45) guide par deux colonnes (46) et (47), 
le chariot (45) etant solidaire d'une courroie crantee 
(48) commandee par un motoreducteur-f rein (49) assurant 
le deplacement du pistolet suivant 1'axe des Y. Les 
differentes positions du pistolet suivant 1'axe des Y 
sent obtenues par des detecteurs de proximite faxes (50). 
La figure 6 illustre differents poussoirs de fil. 
Le poussoir (51) servant a positionner le fil d'ame 
et a rearmer le coupe-fil de la machine se compose d'un 
verin (52) supportant un tendeur (53) (par exemple du 
type tendeur assiette) commande electro-magnetiquement 
et un bloc articuie (54) permettant de rearmer le 
coupe-fil fixe a chaque position de la machine. Sur le 
verin (52), se trouve egalement un tube . aspirant (55) 
servant a accumuler une boucle de fil d'ame. L- aspira- 
tion peut etre supprimee par 1 ' intermediate d'une vanne, 
(56) commandee par un verin (57). 

Le poussoir (58) sert a amener tangentiellement le 
fil sur le condenseur tournant de la machine. II se 
compose d'un verin fixe (59) qui lui-meme supporte un 
verin (60), ce qui permet d- assurer trois P°^° n * 
stables. Sur le verin (60), est fixe un tendeur (61), 
a assiettes par exemple. 

Le poussoir (62) sert a guider le fxl avant son 
35 introduction dans le stocReur (represente a la fig.4 bis, et se 
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compose d'un verin (63), fixe sur le chassis (14) sur lequel est 
fixe un guide-fil (64) en forme de fourchette. 

Le poussoir ( 65) sert a introduire le f il dans la 
broche de la machine et se compose d'un verin fixe (66) 

5 sur lequel. est fixe un guide-fil (67) en forme de ve. 

Le poussoir (68) sert a guider le fil entre le 
debiteur (10) sous broche et la reception et se compose 
d'un verin (69) supportant un guide-fil (70) en forme 
de fourchette et un detecteur de fil ( 71) signalant en 

10 fin de travail du robot . que la position est en ordre de 



marche avec fil 



Le verin (69) est fixe a l'extremite d'un verin 
(72K-Ce systeme permet d' assurer trois positions fixes 
au poussoir (68K Sur le verin (69), est fixe egalement 
15 un barbin ( 72) permettant la formation d'une boucle de 
fil entre le guide-fil (70) et le barbin (72). Le verin 
(69) supporte egalement un tube de soufflage (73) per- 
mettant la formation de ladite boucle de fil entre le 
guide-fil (70) et le barbin (72). Le soufflage est com- 
20 mande par une t electrovanne (non representee) 

Le f onctionnement de l'appareil conforme a 1' inven- 
tion est le suivant. 

En marche normale, la machine permettant la reali- 
sation des files a ame fonctionne d'une maniere similaire 
25 a celle faisant 1 " ob jet du brevet europeen n* 0085635 
au nom du Demandeur. 

Pendant ce f onctionnement , le robot (13) est anime 
d'un deplacement continu devant chacune des positions* 
Lorsque.les bobines de fil (11) ont receptionne la 
30 quantite voulue de f il /. 1 1 automate programmable (33) 

donne au robot 1 ' instruction de realiser 1» operation de 
cavage. Pour ce faire, le robot s'indexe en regard de la 
position concernee au moyen des indexeurs ( 21 ) * L'opera- 
tion de cavage peut alors etre effectuee de la maniere 
35 suivante illustree plus particulierement aux figures 1, 
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2 et 3. 

Dans un premier temps, des moyens internes propres 
a la machine permettent de decoller la bobine (11) de 
son arbre d ■ entrapment (12). Cela etant fait, afin de 
permettre 1' enlevement de ladite bobine (11), 1' action 
du verin (118) provoque le deplacement des bras (120) 
qui viennent penetrer entre les bras (124) de la f ourche . 
Le verin (122) entre en action, ce qui provoque 1 • ecar- 
tement des bras (120) et par suite celui des bras de la 
f ourche (124). la bobine (11) etant done par suite li- 
berie. Des moyens internes k la machine permettent l'e- 
vacuation de cette bobine pleine. 

L- action du verin (126) provoque alors l'avancee 
du godet (125) et par suite, 1'amenee d'un tube vide 
(115) entre les bras de la f ourche (124). La fermetu- 
re et le retrait des bras (120), le retrait du godet 
(125) terminent cette operation de cavage , 1' operation 
de relance proprement dite pouvant alors etre effectuee. 

Une telle operation de relance est illustree plus 
part iculierement. par les figures 5, 6 et 7. 

Le pistolet (39) est place de facon a aspirer le 
fil d'ame qui debite dans- la machine dans le tube (92). 
Une action du coupe-fil (80) place sur le bras (77) 
permet de desolidariser le fil de la buse (92). Le pis- 
tolet (39) se deplace vers le bas jusqu'a une posxt^n 
situee en-dessous de la broche (9) et une action du 
poussoir *65) permet d ' engager le fil a 1'interieur de la 
broche de la machine. L'automate (33) donne un ordre 
provoquant la mise en f onctionnement de ladite broche 
(9). Simultanement, l'automate programmable donne un or- 
dre permettant 1 ' alimentation en fibres sur le condenseur 
(7) Par suite, le fil a ame completement forme debite 
a 1- inter ieur du pistolet (39). Le pistolet est alors 
deplace a nouveau vers le bas de maniere a l'amener 
au niveau de la reception pour realiser une amorce de 
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fil sur le tube support. Dans un premier temps, on for- 
me une reserve prealable de maniere connue en deplacant 
le pistolet a\i bord du tube support. Lors de la formation 
de cette reserve, simultanement a l'accrochage du fil 
5 sur le tube support le fil est coupe et la position se 
trouve en f onctionnement normal. Les differents mouve- 
ments permettant la formation de cette reserve sont 
obtenus par des placements du pistolet (39) au moyen 
des verins (41) et (42) de la maniere expliquee prece- 
10 demment a la figure 5, 

Le Bon f onctionnement de cette position de f ilage est veri- 
fie au moyen du detecteur de fil (71) actionne par le 
. verin (69) qui controle la presence effective du fil 
a la fin de l 1 operation. La position etant en ordre de 
15 marche normale, le robot est deplace a nouveau pour etre 
amene eventuellement devant une autre position pour re- 
alises une autre operation. 

Si en cours de f onctionnement , il se produit une 
casse de fil, des moyens internes a la machine permet- 
20 tent egalement de debrayer la bobine (11) de son arbre 
d'entrainement (12). et de 'provoquer 1 0 arret de la "position*, 
Une instruction est donnee par la machine a 1* automate 
programmable qui transmet cette information au robot 
afin qu'il s • indexe en face de la position conside- 
25 ree. Le robot est immobilise comme precedemment et la 
rattache est effectuee de la maniere suivante. 

La premiere operation consiste a- rechercher 1 ■ ex- 
tremite du fil sur la surface de la bobine (11)- Pour 
cela, ainsi que cela ressort clairement de la figure 2 
30 et de la description qui precede, 1 1 action du moteur 

(105) permet a la buse (100) de venir se placer contre 
la bobine (11) (position en pointilles a la figure 2)„ 
L 1 action du verin (111) permet egalement au rouleau 
(108) de venir se plaquer contre la peripherie de la 
35 bobine (11). Le moteur (113) provoque 1 ' entrainement' en 
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rotation en sens inverse de son entrainement normal de 
la bobine (11), ce qui permet done a l'extremite libre 
du fil d'etre prise a I'interieur de la buse d 'aspiration 
(100). Pendant cette operation, afin de faciliter le 

5 decollement du fil de la peripherie. de la bobine, la 

buse additionnelle (107) exerce son action de soufflage. 

Une nouvelle action du moteur (105 ) , entralne alors 
en sens inverse, on provoque le re trait de la buse d' aspi- 
ration (100) dans sa position initiale (representee en 

10 traits pleins a la figure 2). A ce moment la, le cir- 
cuit d 1 aspiration peut etire coupe au moyen de la vanne 
(106). 

Dans la suite de la description, le brin de fil 
recupere par la buse (100) sera designe par la referen- 

15 ce (153). 

Le pistolet (39) ayant ete mis en place a proximi- 
te de la buse (100) vient saisir le brin (153) des que 
la vanne (106) a f erme Inspiration. Le pistolet (39) 
est alors deplace vers le haut de la machine. Au cours 

20 de ce mouvement, la rotation du cylindre (108) a permis 
de debiter dans le pistolet (39) une quantite suffisan- 
te de fil, issu de la bobine (11), pour que ledit fil 
forme un brin (153) de qualite correcte. 

L'action du verin (86) bascule le bras (84) pour 

25 amener le coupe-fil (87) au contact du brin (153). Une 
action dudit coupe-fil permet de transferer le brin - 
(153) depuis le pistolet (39) jusqu'au tube (88). Lors 
du retour du bras (84), le clapet (90) vient obstruer 
l'extremite du tube (88) et pince le fil (153). Egale- 

30 ment au cours de ce mouvement, le brin (153) est mis 

successivement en contact avec les barbins (160), (146) 
et (147), De meme , ledit brin se trouve automatiquement 
mis en place dans le barbin (140), le cran (138) et la 
fente (130) . 

35 une action aller-retour du crochet (133) amene ledit 
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brin dans la fente fixe (143). 

Le poussoir (58) de la figure 6 amene le tendeur 
(61) au contact du brin (153), Le verin (72) de la meme 
figure amene le guide-f il ( 70) pour assurer un guidage 
5 lateral du fil. 

L'embrayage (94) permet alors une rotation synchro- 
nised de la bobine (11) et de la poulie (128). 

Le brin (153), prisonnier du cran (138) mais libe- 
re de la fente tournante (130) se trouve alors force 
10 de s'enrouler sur la poulie (128). Lorsqu'une quantite 
suffisante de fil a ete accumulee, un ralentissement 
puis une indexation de la poulie (128) au moyen du ve- 
rin (135) sont realises. A ce moment la, les deux fen- 
tes (130) et (143) se retrouvent en face 1 •une de l'au- 
15 tre. 

Par ailleurs, faction d'epluchage du brin (153) 
peut se realiser de la maniere definie precedemment. 

De plus, le bras (77) actionne par le verin (79) 
amene le coupe-fil (80) au contact du fil (159). Une 

20 action dudit coupe-fil (80) permet de transferer ledit 
fil (159) de la buse (92) jusqu • au tube aspirant (81). 
Lors du retour du bras (77), le brin (159) est mis en 
contact avec les barbins (146) et (147). Au cours de 
ce mouvement, une quantite suffisante de fil (159) est 

25 delivree par le debiteur (8). En outre, une action sur 
$0 le verin (52) amene le tendeur assiette (53) debraye 

electromagnetiguement au contact du fil (159) dans une 

position telle que ledit fil se retrouve engage dans 

le coupe-fil (93) place sur la machine, ce tendeur s'em- 

30 brayant des le mouvement du bras ( 77) termine. 

Les deux brins (159) d'une part et (153) apres 
1" operation d'epluchage d 1 autre part se retrouvent pla- 
ces parallelement sur les barbins (146) et (147). L'o- 
peratioh de rattache proprement dite peut alors avoir 

35 lieu comme explique precedemment au moyen de 
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l'appareil (154). 

A ce moment la, on se retrouve dans une situation 
oil la bobine (11) est reliee a un stock de fil forme 
place sur la bobine (128), ledit stock etant prolonge 
par une boucle de fil sur laquelle se situe la rattache 
par elle-meme. En amont de cette rattache, le fil est 
constitue uniquement par le fil d ' ame issu directement 
des bobines alimentaires placees sur la machine. 

Dans l'hypothese ou des traitements complementaires 
tels que par exemple un etirage est realise sur le fil, 
par exemple si ce fil est un f il non etrre ou :partiel- 
lement etire, il peut etre necessaire de continuer a 
delivrer du fil avec le debiteur (8). Dans ce cas, ce 
debit de fil peut etre provisoirement stocke dans la 
buse aspirante (55) placee sur le poussoir (51). 

Pour remettre la position en marche normale, les 
operations suivantes sont alors executees. 

Sous l'action du verin (139), le barbin (140) est 
amene dans sa position dans l'axe de ,1a poulie (128). 
En consequence, le brin (153) enroule sur la poulie 
(128) setrouve amene dans une position telle que 1 ' en- 
roulement du fil enroule sur ladite poulie peut etre 
devide a la defilee. A cet instant, la bobine (11), - 
par tout moyen interne a la machine, est amenee en 
contact avec son cylindre entraineur (12) et le fil 
prend progressivement sa vitesse de defilement normal. 
Pendant ce temps, des moyens annexes (non representes) 
permettent de liberer le fil du crochet (133). L'action 
des poussoirs (62), ( 58 ) et (65), permet de reintro- 
duce le fil dans les differents organes de la machine, 
a savoir respectivement tangentiellement au condenseur 
(7), a 1'interieur de la broche (9), sous le delivreur 
de fil apres broche (10). Le stock de fil mis en reser- 
ve sur la poulie (128) est suffisant pour que la bobine 
(11) ait pris sa vitesse normale de f onctionnement avant 
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qu'il soit totalement epuise. Lorsque la poulie (128) 
s ' est videe de son enroulement de fil en reserve, ledit 
fil provoque une impulsion sur le detecteur (144) • 
Cette maniere de proceder permet d'obtenir une detection 
5 tres precise de 1 1 extremite de fil normalement forme. 
Cela permet done de declencher judicieusement 1 • a- 
menee des fibres de couverture de telle sorte qu'elles 
puissent etre distributes sur 1 ■ ame exactement pour 
recouvrir la partie prealablement eplu- . 
1C chee. En consequence, on obtient une rattache qui ne 

presente aucun defaut, les fibres de couverture recou- 
^ vrant parfaitement 1 1 ame sans aucune discontinuite . 

Le debiteur (8) de la machine peut alors etre embraye 
0 et la quantite de fil restant stocke dans la buse (55) 

15 se resorbe progressivement , le tendeur (53) exer^ant 

une tension sur le fil inferieure a la tension exercee 
normalement sur ce dernier en marche normale • Lorsque 
la totalite du fil a quitte la buse (55), la position 
en question travaille normalement- Le verin (69) est 
20 actionne de manijsre a mettre le tate fil (71) en 

Contact avec le brin (153). Ce tate fil controle que 
tout 1 'ensemble du cycle a ete correctement effectue. 
par verification de la presence du brin. Si cette pre- 
sence est effective, le robot a termine son action et 
25 peut quitter la position. Bien entendu, 1* invention 
^ n'est pas limitee- a I'exemple de realisation decrit 

precedemment mais elle en couvre toutes les variantes 
realisees dans le meme esprit. Ainsi, il est possible 
de remplacer les verins, moteurs par tout element equi- 
30 valent. De plus, l'appareil conforme a 1' invention peut 
etre associe a tout dispositif annexe permettant d'ef- 
fectuer des operations complementaires telles que par 
exemple un nettoyage en prevoyant sur le robot des 
buses de soufflage et/ou systeme d ' aspiration , des 
35 brosses... Divers systemes de securite annexes peuvent 



2552117 



- 23 - 

etre prevus en combinaison avec le robot, tels que par 
exemple des barres sensitives, systeme optique, radar..., 
par exemple pour provoquer son immobilisation s • il vient 
a rencontrer un obstacle. 

5 De plus, 1' automate programmable (33) decrit prece- 

demment peut, outre les fonctions bien precises qu'il 
doit remplir, etre adapte pour transmettre des informa- 
tions diverses, telles que des parametres pour le bon 
fonctionnement de la machine, des indications sur le 

10 nombre d ' interventions realisees pendant un temps deter- 
mine... . Cet automate programmable peut egalement per- 
mettre de gerer de maniere semi-automatique tout ou par- 
tie des sequences precitees. 

L' automate permet aussi, en fonction de la vitesse 

15 de filature, de la qualite du fil produit et autres para- 
metres- de marche de la machine, de regler de fa<?on tres 
precise toutes les temporisations necessaires entre les 
differentes etapes des cycles de fonctionnement du robot 
de la machine- 
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REVENDICATIONS 
1/ Appareil permettant d'effectuer automat iquement 
les operations de cavage, relance et rattache sur une _ 
machine de fabrication de fils a ame,cet appareil compor- 
5 tant d'une part, un ensemble (robot) susceptible d'etre 
deplace devant la machine et amene en regard de chaque 
position de travail pour effectuer les differentes ope- 
rations proprement dites de cavage, relance, rattache et, 
d' autre part, un organe de commande pouvant etre fixe 
10 soit sur le robot precite, soit sur la machine et qui 

fournit les informations appropriees au robot proprement 
dit, caracterise par le fait que ledit robot comporte, 
disposes a l'interieur d'une enveloppe (carrosserie ) 
les differents elements permettant d'effectuer I'ensem- 
15 ble des operations de cavage, relance et rattache, ces 
elements etant composes notamment : 
Pour le cavage : 

. d'un organe permettant de detecter qu'une 
bobine doit etre cavee ; , 
20 - d'un organe permettant le mouvement et le 

positionnement du robot en face de la position concernee 
^d'un organe permettant I'ouverture des four- 

ches ; ' 

. d'un organe permettant 1 ' aliment ation et la 
25 raise en place d'un tube vide.- 



0h 

Pour la relance : 



. d'un organe permettant de recuperer le fil 
d'ame sur la machine ; 

«. de differents organes de type poussoir per- 
30 mettant la.mise en place du fil dans les organes de la 
machine ; 

. d'un organe permettant la realisation d'une 
reserve de fil sur le tube carton vide. 
Pour la rattache : 
35 „ d'un organe signalant au robot qu'une 
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rattache doit etre effectuee ; 

d'un organe permettant la recuperation de 
l'extremite du fil casse sur la bobine ; 

. d'un organe de mise en rotation de la bobine; 

d'un organe permettant d'accumuler le fil 

forme ; 

.d'un organe de prise de fil d'ame ; 

. d'un organe de prise de fil forme ; 

. d'un organe permettant d ' Ster la couverture 
au voisinage de l'extremite de fil proven ant de la bo- 
bine ; 

.d'un organe permettant de rattacher lea deux 
extremites.libres du fil d'ame ; 

. de differents organes permettant de contro- 
ler la position et la tension des differentes parties 
du fil a l'interieur du robot ; 

de differents organes du type poussoir per- 
mettant de" reintroduce le fil dans la machine. 

2/ Appareil selon la revendication 1. caracterxse 
par le fait que les elements permettant de realiser 
1- operation de cavage sont constitues par : 

- pour 1- organe permettant la detection d'une 
bobine pleine d'un element permettant une mesure de lon- 
gueur de fil forme sur cheque bobine de la machine, cette 
mesure etant realisee par 1' automate programmable gerant 
les differents cycles du robot, 1'ordre de relance etant 
donne lorsque cette longueur atteint une valeur preala- 

blement affichee ; 

- pour 1' organe permettant le mouvement du robot : 

.d'un rail infer ieur supportant le poids de 
!• ensemble et feasant office de guidage 
lateral, 

.d'un rail superieur empechant le basculement 

de 1' ensemble, 
. d'une motorisation au moyen d'un moteur- 
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frein et d'un embrayage assurant l'entrai- 
nement des roues a la vitesse voulue ; 

- pour l'organe permettant le posi tionnement du 
robot en etat de travail : 

# par une indexation mecanique en face de 

chaque position de la machine, 
. par un branchement sur un circuit aspirant 

sur la machine, 
„ par un branchement sur un "bus" permettant 

au robot de donner des ordres a la machine ; 

- pour l'organe permettant au robot de savoir qu'il 
est bien positionne en face de la position voulue : 

. par un detecteur de proximite qui donne a 
1' automate programmable une impulsion toutes 
les fois qu'il passe devant unepartie fixe 
de la machine, placee a chaque position, le 
comptage de ces impulsions permettant de con- 
naitre la position du robot ; 

- pour l'organe permettant d'ouvrir les fourches de 
reception de la machine : 

. par deux bras articules venant s • indexer 
contre ladite • f ourche au moyen d'un verin, 
leurs extremites penetrant entre les bras de 
la f ourche de la machine et s'ecartant au 
moyen d'un second verin, la bobine pleine 
s'evacuant alors par gravite, 

- pour l'organe permettant 1 » alimentation et la 
mise en place du tube vide : 

. par un magasin de stockage fonctionnant par 

gravite, 

et par un godet mu par un verin permettant 
de prelever le premier tube du magasin et de 
le transporter jusqu'au niveau de la f ourche 
ou il remplace la bobine pleine qui vient 
d'etre evacuee. 
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3/ Appareil selon la revendication 1, caracterise 
par le fait que les moyens permettant d'effectuer la 
relance sont constitues : 

-d'un pistolet pneumatique branche sur le circuit 
d • aspiration et monte sur un chariot susceptible d'etre 
deplace au moyen de verins' sur deux axes perpendi- 
culaires horizontal et d'un moteur sur un axe vertical, 

- d'organes permettant de mettre le fil en place 
dans la machine constitues de guide mus par des verins ; 

- d'un organe permettant de realiser la reserve 
et comportant un crochet mis en place puis escamote au 

moyen de deux verins. 

4/ Appareil selon la revendication 1, caracterise 

par le fait que : 

- !• organe signalant au robot qu'une r attache doit 
etre effectuee produit une impulsion electrique f ournie 
a !• automate au moyen d'un detecteur place sur cheque 
position de la machine ; 

_ 1' organe permettant de recuperet le fil sur la 
bobine est constitue par une buse aspirante de largeur 
correspondent a la largeur de la bobine, cette buse 
etant entrainee centre la bobine par des galets de 
friction, mus par un moteur avec limitateur de couple, 
un soufflage d'air comprime etant produit au voisinage 
de son embouchure et facilitant le decollement de 1'ex- 
tremite du fil sur la bobine, ladite buse comportant une 
grille disposee en retrait par rapport a son extremxte 
et permettant d'eviter que 1 ■ extremite du fil s' engage 
a 1'interieur du circuit aspirant, ce dernier etant com- 
mande par une vanne actionnee par un verin . ; 

_ l' organe de mise en rotation de la bobine se 
compose d'un cylindre entraineur commande par un moteur 
a Vitesse variable electroniquement , 1' ensemble etant 
monte sur un bati et deplace k 1'aide d'un verin sens,- 
blement suivant 1 ' axe de penetration dans la machxne 
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pour etre mis en contact avec la bobine, ce verin etant 
regule et permettant de controler la pression contre 
ladite bobine ; 

- l'organe permettant d 1 accurnuler le fil forme est 
5 essentiellement constitue d'une poulie de stockage de 

fil mise en rotation de maniere synchronised avec le cy- 
lindre entraineur de bobine precite, la liaison etant 
realisee au moyen d'une courroie crantee et un embrayage 
electromagnetique etant prevu afin de permettre de deso- 
10 lisariser cette commande lorsque ceci est souhaite ; 

- l'organe de prise de fil forme est constitue par 
une buse aspirante munie d'un clapet a son extremite et 
qui est montee sur un bras, pivotant autour d'un axe et 
commande par un verin rotatif . ; 

15 — l'organe de prise de fil d'ame est constitue d'une 

buse aspirante munie d'un coupe-fil a son extremite et' 
montee sur un bras pivotant autour d'un axe et commande 
par un verin rotatif, ledit circuit aspirant pouvant etre 
coupe au moyen d'une vanne actionne par un verin ; 

20 - l'organe permettant d'oter la couverture au voi- 

sinage de 1 ' extremite du "fil provenant de la bobine 
est constitue d'une part d'un systeme rotatif permettant 
d'eliminer lesdites fibres de couverture par friction et 
d' autre part, d'un barbin pivotant commande au moyen 

25 d'un verin permettant d ' amener le fil contre ledit Sys- 
teme rotatif ; 

- l'organe permettant de rattacher le fil d ' ame 
avec la partie epluchee du fil forme est constitue par 
exemple par un noueur, cet organe etant monte pivotant 

30 autour d'un axe, le pivotement etant commande par un 

verin et ayant pour fonction d'introduire les fils dans 
le systeme de liaison, lesdits fils restant fixes ; 

- les differents organes permettant de controler 
la position et la tension des fils se composent de 

35 guide-fils, de tendeurs de fils a reglage commande ou 
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non 



- les organes permettant de reintroduce le fil 
dans la machine comportent des tubes aspirants permet- 
tant de stocker provisoirement une. boucle de fil-, des 
tubes soufflants permettant de creer une boucle de fil 
ces elements pouvant etre montes sur un support mobile 
commande par un verin. 
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